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 要  旨 
 
近年，ITS(高度道路交通システム)の分野で，ステレオカメラを用いた車間制御や
自動運転の研究が盛んに行われている．本研究では，首振りとズームの制御が可
能なパン・チルト・ズーム(PTZ)単眼カメラを用いることで，奥行きの推定は難し
くなるが，物体を広い範囲で画面内に捉えられる追尾システムを提案する． 
 
物体の3次元空間中の運動をカメラで撮影すると，物体像の並進，拡大・縮小，回
転などのアフィン運動が観察される．これらの2次元画像平面内の運動は通常，テ
ンプレートマッチング法やオプティカルフロー法などで推定されるが，これらの
方法は計算量が多くリアルタイム実装しにくい．そこで筆者は，画像情報量を非
常に少なくできる1次元ラドン変換を用いたアフィン運動推定法を使うことによ
り，リアルタイムに前方移動物体を追尾可能なシステムを構築してきた．ここで
いう追尾とは，移動する物体をカメラの中央に定位し，像の大きさを一定に保つ
ことを意味する． 
 
今回，このシステムに2つの改良を加えた．従来は，画像中のアフィン運動を推定
する領域の大きさを固定としていた．しかし，物体の大きさは大小様々であり，
推定領域の大きさは可変であることが望ましい．そこで，アフィン運動の推定誤
差を基にした領域サイズ決定法を取り入れた．この方法は，元々オプティカルフ
ロー法において用いられる運動ベースの領域分割法であったが，本研究では1次元
ラドン変換においても応用できることを実証する． 
 
物体の運動に合わせたカメラの制御を行う場合，推定されたアフィン運動にはカ
メラが固定の場合よりも大きなノイズが含まれ，制御応答に悪影響を与える．さ
らに，システムに内在するむだ時間も無視できない．そこで，カルマンフィルタ
により推定値を平滑化し，数サンプル先の予測を行うことで制御応答の改善をは
かる． 
 
このような追尾システムを作成し，実験を行った結果，ラドン変換に基づくアフ
ィン運動推定の有効性が確認された．カルマンフィルタを用いることによってカ
メラの制御応答が改善され、物体の急な運動方向の変化に対しても追尾可能とな
った．また、物体と背景の分離により，実物体のように予め大きさがわからず変
化する物体にも対応することが可能となった． 
 
